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® Verfehren und Vorrichtung zum Stabilisieren eines Fahrzeugs 

® Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Stabilisieren 
eines Fahrzeugs mit den Schritten: Erfassen cherakteristi- 
scher Islgrd&en, die den Fahrzustand ernes Fahrzeugs be- 
ech reiben, Beetimmen von SollgrdBen, welchezumindest 
teflwefse den tstgrdBen zugeordnet sind, Vergleichen von 
Istgrnftan unri Snllgrnfom und B*ainfluc*on von J«rtgr6- 
Sen auf der Grundlage von Vergleichsergebnissen, wobei 
eine der erfassten Istgro&en charakteristlsch fur den 
Wankzustand des Fahrzeugs isl und erne der SollgrdBen 
der erfassten Istgrdfte zugeordnet ist, welche charakteri- 
rtfsch fur den Wankzu&lend de* FaJiituuus ist. Die Erfin- 
dung betrifft ferner eine Vorrichtung zum Stabilisieren ei- 
nes Fahrzeugs. 
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Dcachrcibmig 

[0001] Die ErfiDdung bctrifft ein Verfahren zum Stabilisieren eines Fahrzeugs mit den Schritten: Erfassen cbarakteri- 
stischer IstgroBen, die den Fahrzustand does Fahrzeugs beschreiben, Besdmmen von SollgroBen, welchc zumindest teil- 
5 weise den T*t£rftBen zugetvdnef sind, '\ferg1eich«i von IstgrBfien und Sollgr6fieo und Bee in flu seen von Ist^rtJBen ouf dor 
Grundlage von Vergleichsergebnissen. Die Erfindung betrifftferner eine \brrichtung zum Stabilisieren eines Fahrzeugs 
mit Mitteln zum Erfassen charakleristischer IstgroBen, die deo Fahrzustand eines Fahrzeugs beschreiben, Mitteln zum 
BestinmeD von SollgroBen, welcbe zumindest teilweise den Istgr68en zugeordnet sind, Mineln zum ^gleichen von Ist- 
groBen und SollgroBen und Mitteln zum Beeinfiussen von IstgroBen auf der Grundlage von \fergleichRergehrrisRan. 

10 

Stand^derTechnik 

[0002] GattungsgemSBe Verfahren und gattungsgemaBe Vbrrichtungen kommen in Systemen zum Einsatz, mit wel- 
cnen die Pahrsicherbeit auf der Urundlage der Fahrdynarnik erbobt werden soil. BeispieUweise gibt das System FDR 

15 (Fahrdynamikregelung) dem Fahrer eines Fahrzeugs sowohl verbesserte Grundfunktionen irn Hinblick auf das Antiblok- 
kiersystem (ABS) und die Andschlupfregelung (ASR), wobei diese Systeme hauptsachlich bei langsdynamisch kriti- 
scben Situationen wirken. Bcispiclc hierfiir sind VbUbrerasungcn und starke Bescbteunigungen. Die Fahrdynamikrege- 
lung FDR unterstUtetdce Fahrcr auch bci querdynami&ub kiiiischco Sluiadonen. Das System verbessert die Fahrsiabuital 
in alien Betriebszustanden, das heiBt bei Vbllbremsungen, Teilbremsungen, Freirollen, Antrieb, Schub und Lastwechsel, 

20 sobald der fahrdynamischc Grcnzbcreich errcicht wird. Sclbsl bei extremen Lcnkmanfcvem reduziert die Fahrdynamik- 
regelung FDR drastisch die Schleudergerahr und ermoglicht auch in kritischen Verkehrssituarjonen weitgehend die ri- 
cher? Behenrchung des Autornobils. 

[0003] Zur Regelung der Fahrdynamik ist es bekannt, den Schwimmwinkel des Fahrzeugs und die Gierrate des Fahr- 
zeugs als RegelgroBen zu verwenden. Die Beriicksicbtigung dieser RegelgroBen ermoglichl eine weitgehende Ausschal- 

25 tung der Schleudergefahr. 

[0004] Ailerdings besteht neben der Schleudergefahr auch die Gefahr. dass ein Fahrzeug aufgnmd e* tre.mes Fahrma- 
nover umkippU Dies gilt umso mehr, da auch im Bereich der Ptersonenkraftwagen irnmer baufiger Fahrzeuge angeboten 
werden, die einen vergleichsweise kurzen Radstand und einen hochliegenden Schwerpunkt aufweisen. 1m Bereich der 
Nutzkraftwagen besteht das Problem einer Umkippgefahr ohnehia 

30 =; 

Vorteile der Erfindung 

[0005] Die Erfindung baut auf dem gatnmgsgeniSflen \%rfahren dadurcb auf, dass eine der erfassten IstgroBen charak- 
teristisch fiir denWankzustand des Fahrzeugs ist und dass eine der SollgroBen der erfassten IstgroBe zugeordnet ist, wel- 

35 chc ehaiiikicristfsch filr den Wankzustand des Fahrzeugs 1st Auf diese Weise wird im Rahmcn einer bekannten Farirdy- 
namikregelung zusatzlich der Wankzustand des Fahrzeugs beriicksichtigt, so dass ein Umkippen eines Fahrzeugs auch 
bei hohem Schwerpunkt und kurzem Radstand und extremen Fahrmanovern verbindert werden kann. 
[0006] Vorzug^wcise ist eine der erfassten IstgroBen die Gierrate, und eine der SollgroBen ist der Gierrate zugeordnet 
Es ist also m6gli|h, die erfindungsgemEBe Regelung dca Wonkzustands mil der bore its im Rahmcn der Fahtdynaniikrc- 

40 gelung FDR bekannten Regelung der Gierrate in vorteilhafter Weise zu kombinieren. 

10007] Ebenso ist es vorteilhaft, wenn eine der erfassten IstgroBen der Schwimmwinkel ist und wenn eine der Sollgro- 
Ben dem Schwimmwinkel zugeordnet ist. Somit las si sich die erfindungsgemafie Regelung des Wankzustandes mit der 
Regelung des Scfiwimmwinkels kombinieren. wobei Letztem aus rter Fahrriynamikregelung FDR bekannt ist. Besonders 
vorteilhaft ist es,jwenn Gierratenregelung, Schwirnniwinkelregelung und die Regelung des Wankzustandes in etnern Sy- 

45 stem integriert sind. 

10008] Es ist vorteilhait daB die fur den Wankzustand des Fahrzeugs charakteristische IstgroBe der Wankwinkel ist. Es 
ist also mdguch,$en Wankwinkel direkt zu messen und auf diese Weise den Wankzustand des Fahrzeugs zu erfassen. ' 
10009] Es kann aber auch ntitzlich sein, wenn die fUr den Wankzustand des Fahrzeugs charakteristiscbe GroBe eine 
Druckanderung in einer Lufifeder des Fahrzeugs ist Besonders N\jtzkraftfahrzeuge sind ha'ufig mit Luftfedem ausgestat- 

50 let, so dass die Druckanderung in vorieilbafter Weise fur die Erfassung des Wankzustandes herangezogen werden kann. 
10010] Bevorzugt werden SoUgrdflen aus den EingangsgrdBen Fahrzeuggeschwindigkeit und Lenkwinkel beslirnmL 
Die ElngangsgrOBen FahizeuggeschwindJgkeii und Ixrikwinkel werden aucb bereits bei der beicannten Fahrdynamifcre- 
gclung FDR vcrwendet, so dass es im Rahmcn der Erfindung besonders vorteilhaft ist, auch zur Ermittlung der Soil- 
groSe, welcbe charakteristisch filr den Wankzustand des Fahrzeugs ist, diese Grofien als EingangsgrSBen zu verwenden, 

55 [0011] Vorzugsweise werden IstgroBen durcb BremseingrirTe und/oder Motoreingriffe beeinflusst Auch dies ist bei der 
Fohrdynomikrcg clung FDR beispiolB weise fiir die Gicrretc bcrctts bckazint Die Dccinflusouog der IstgiOBe, wclcUc whir 
rakterisdsch fur den Wankzustand des Fahrzeugs ist, kann ebenralls in vorteilhafter Weise durcb BremseingrirTe untf 
oder Motoreingriffe beeinflusst werden. 

[0012] Vorzugsweise wird der Wankwinkel durch einen Aktuator beeinflusst Diese Beeinflussung kann zusStzlich 
60 oder alternativ zu dem Beeinfiussen des Bremssy stems und/oder des Mofnrs erfnlgen, so dass man un Hinblick auf eine 
Umkippverfcinderung zahlreicbe MaBnahrnen an der Hand hat, die auf der vorliegenden Erfindung beruhen, 
[0013] Es ist nfltzlich, dass das erfindungsgemaBe Verfahren bei einern Fahrzeuggespann flir die Wankregdung von 
Zugfahrzeug und Anhanger beziehungsweise Auflieger durcfagefiihrt wird. Somit kann bei spiels weise unabhangig fur 
die einzelnen Teile eines Fahrzeuggespanns ein Umkippen verhindert werden, was insbesondere im Hinblick auf das 
65 Aufscbaukeln von LKW-Anhfingern oder von Wohnwagen, die von Personenkraftwagen gezogen werden, nQizlich ist 
[0014] Die Erfindung baut auf der g attungsgemaBen \bmchtung dadurch auf, dass eine der erfassten IstgroBen charak- 
teristisch filr den Wankzustand des Fahrzeugs ist und dass cine der SollgroBen der erfassten IstgroBe zugeordnet ist, wel- 
che charakteristisch fur den Wankzustand des Fahrzeugs ist. Auf diese Weise wird im Rahmen einer bekannten Fahrdy- 
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namikregelung zueatzlich der Wankauctnnd des Fahracuge bcriickrichtigt, 90 duj cin UmHppcn cine* Fahrzcug* uuvb 
bei hohem Schwerputikt und kurzem Radstand und extremen FahrmanBvern verhindert werden kann. 
{0015] Vorzugsweise ist eine der erfassten IstgrSBen die Gierrale, und cine der SollgrBBen ist der Gierrate zugeordnet 
Es ist also mSglich, die erfindungsgemSBe Regelung des Wankzustands mil der bereits ira Rahmen der Fahrdynaniikie- 
gelunfi FDR bekannten Regelung der Gienate id vorteilh after Weise zu Vnmhimemn. * 5 

[001<)] Ebenfalls ist es mitzJicb, wenn cine der erflndungsgemaBen IstgrSBen der Schwimmwinkel ist und wenn eine 
der SollgroBen dem Schwimmwinkcl zugeordnet ist Sorait IBsst sich die erfindungsgemaBe Regelung des Wankzustao- 
des ixrit der Regelung des Schwimmwinkels kombinieren, wobei Letztere aus der Fahrdynamikregelung FDR bekannt 
ist Besonders vorteilhaft ist es, wenn Gierratenregelung, Scnwiirimwinkekexelung und die Regelung des Wankzustan- 
des in einem System integriert sind. iq 
[0017] Es ist niltzlich, dass Mittcl zum Messen des Wankwinkels vorgesehen sind und dass die fur den Wankzusiand 
des Fahrzeugs charakteristische IstgrflBe der Wankwinkel ist Es ist also mftglich, den Wankwinkel direkt zu messen und 
auf diese Weise den Wankzustand des Fahrzeugs zu erfassen. 

[0018] Es Kane aucn voneilhafl sein t dass MiUeJ rum Messen des Druckes in einer Luftfeder des Fahrzeugs vorgese- 
hen sind und dass die fUr den Wankzusiand des Fahrzeugs charakteristische IstgrdBe eine Druckanderung ist Besonders 15 
Nutzkraftfahrzeuge sind hSufig mil Luftfcdcm ausgestattet, so dass die Druckanderung in vorteilhafter Weise fdr die Er- 
fassung des Wankzustandes herangezogen werden kann. 

[0019] Esist feoscndc«j vorteilhaft, dass Mitlcl rum Mcsaco dear Fahracuggcachwindigkcit vux^csclica sind, dass MlUfl 
zum Messen des Lenkwinkels vorgesehen sind und dass SollgroBen aus den EingangsgrfJBen Fahrzeuggeschwindigkeit 
und I^kwiru^d-bestimmt werden. Die EngangsgroBen Fahrzeuggeschwindigkeit und Lenkwinkel werden aucb bercits 20 
bei der bekannten Fahrdynamikregelung FDR vcrwendet, so dass es im Rahmen der Erfindung besonders vorteilhaft ist, 
auch 70ir Fjmittlung der SnllgrftRn, wdche charaklerixtiscb fur den Wankzurtand des Fahizeugs ict, diece GroBen aU Ein- 
gangsgrOBen zuyerwenden. 

[0020] Nutzticberweise sind Miltel zum Beeinflussen des Bremssystems und/oder des Motors vorgesehen, und Istgrd- 
Ben werden dujx&Breraseingriffe und/oder Motoreingriffe beeinflusst Auch dies ist bei der Fahrdynamikregelung FDR 25 
beispielsweise fur die Gierrale bereits bekannt Die Beeinfl ussung der IstgroBe, welcbe charakteristisch fur den Wankzu- 
stand des Fahrzeugs ist, kann ebenfalls in vorteilhafter Weise durch Brernseingriffe und/oder Motoreingriffe beeinflusst 
wcrdea 

[0021] Ebenfalls kann niltzlich sein, dass ein Aktuator vorgesehen ist und dass der Wankwinkel durch einen Aktuator 
beeinflusst wird.. Diese Beeinflussung kann zusatzlich oder alternativ zu dem Beeinflussen des Bremssystems und/oder 30 
des Motors erfolgen, so dass man im Hinblick aut eine Umkippverhinderung zahlreiche Mafinahmen an der Hand hat, die 
auf der vorliegenden Erfindung beruhen. 

[0022] Es ist von besonderem Vorteil, dass bei einem Fahrzeuggespann niehrere Wankregeleinrichtungen fur das Zug- 
fahrzeug und fUr Anhanger beziebungsweise Auflieger vorgesehen sind. So mil kann bespielsweise unabhangig fur die 
cioiclncn Tcilc cinca Fahixcuggcapanna cin Umklppcu vcjUiutlcrl wcidca, was inabesondcre im Hinblick auf das Auf- 3S 
schaukeln von LXW-Anhangern oder von Wohnwagen, die von Personenkraftwagen gezogen werden, niltzlich ist 
[0023] Der Erfindung liegt die Erkenntnis zugrunde, dass durch die zusalzlicbe Regelung eines Wankzustandes eines 
Fahrzeugs innerhalb einer an sich bekannten Fahrdynamikregelung eine besonders hohc Fahrsichcrticit crreicht werden 
kann. 

40 

Zeichnungen 

[0024] Die Erfindung wird nun init BezuR auf die begleitenden Zeichnungen anhand bevorzugter Ausfilhrungsformen 
beispielhaft erlSutert 

[0025] Dabei zeigt: 45 
[002€} FJg. 1 ein Blockdiagramm zur Erifiulcrung einer ersten Ausfuhrungsforrn der Erfindung und 
[0027] Fig. 2 ein Blockdiagramm zur Erlauterung einer zweiten Ausfuhrungsforrn der Erfindung. 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

50 

[0028] In Fig. 1 ist ein Blockdiagramm zur Erlauterung einer ersten Ausfilhrungsform der Erfindung dargestellt Die 
EiogangsgrBBcn Fahncuggcschwiudigkcit v und Lcukwuikcl 6 werden Miueln 10 zum Besiimmen einer Sollgrofie eln- 
gegeben. Diese Mittel 10 zum Bcstimmen einer SollgroBc beruhen auf einem ReferenzmodeU, welches untcr andcrem 
den Wankwinkel des Fahrzeugs berucksichtigt Einzelheiten des Referenzmodells werden weiter unten diskutiert Das 
ReferenzmodeU hat als Ausgangswert einen Soil- Wankwinkel fc^. Dieser Soil- Wankwinkel fan ist eine der Eingangs- 35 
groBcn cine* Regelkreases. Die andere EingangBgniBe ist fa. Durch Vcrgleich bezicbungowciec DiffcrcnrbUdung der 
Werte <J>soii und fa in den Mitteln 12 wird das Vergleichsergebnis dem Wankregler 14 zugeruhn. Dieser Wankregler 14 
lieferi einen Ausgangswen an Mittel 16 zum Beeinflussen der 2stgr6Be. Diese Mittel konnen beispielsweise Einfluss auf 
das Bremssystem, den Motor oder auf eine Wankwinkelsteuerung nebmen. Der Ausgangswert des Regelkreises, welch er 
im vorb'egenden Beispiel den Wankwinkel 4> direkt regelt wild dann als fa auf die Mittel 12 zum Vergleichen von Uu to 
grtJBcn und SollgroBen rUckgekoppelt Diese anhand des vorliegenden Ausfllhrungsbcispiels vereinfachl dargesteUte 
Wankwinkelregelung lasst sich entsprechend der Regelung anderer GrtiSen, beispielsweise der Gierrate oder des 
Schwimmwinkels erweitem. Zur Beriicksichtigung von transienten Vorgangen kann eine Erweiterung um einen Tiefpass 
1 . oder 2. Ordnung erfolgen. 

[0025»J Wie oben erwannt, bedienen sich die Mittel zum Besrimmen von SollgroBen eines Referenzmodells, welches 65 
voneilhafterweise neben dem Schwimmuinkel und der Gierrate nunmehr ebenfalb den Wankwinkel berucksichtigt 
Dieses ReferenzmodeU beruht auf dem naehfclgend is Gleichung 1 dargestellten Differentialgleichungssystern: 
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[0030] Dabei gelLen die fblgenden weiteren Beziehungeo: 
Yp=-C f -C r 
Y ■ -«-Cf + »'Cr 

j as 

20 T V 

Yg « C f 
25 Np =-a/C f + b-C r 



30 



V 

N 6 =a-C f 



35 [0031] Die in dco CJIcichungcn vcrwrcndctcu Syuibulc babcu die fulgcudc Bcdeutung: 
N$: WanklenkeinfiuK, 
L^: Waaksteifigkeit, 
WankdSmpfung, 
p: Sehwimmwinkel, 
40 y: Gierwinkel, 
Wankwinkel, 
5: Rad-Leckwinkel, 

a, b: Abstand Fahrzeuflschwerpiinkt zu Vorderachse beziehungsweise Hictcrachsc. 
h: Schwcrpunkthflhc, . 
45 m: Fahrzeugmasse (s: relativ zuxn Fahrwerk bewegliche Aufbaumasse), 

I: Massentra^aUmomenl <z: Hochachse, x: Wankachse, xy: DeWationsmoment), 

v: Fahrzeuggcscbwiodigkcit, 

c: Seitensteirigkeit des\Retfens (t: rront- r rear). 

[0032] Die starionare Losung dieser Gleichungeo liefert ein Referenzmodell fiir die Fahrzeuggierrale und den Wank- 
50 freiheitsgrad: 
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6 L$ -(rc-v-Np - Np • Y^ +N y Yp) + m s -h-v (N^ • Yp -Np - Y^) 



m 



s -h-v-{Np-Y 6 -N S -Yp) 



(2) 
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i. 

5 .(m-v-Np -Np -Yy + • Yp ) + m s • h ♦ v. • (N^ -Yp -Np • Y^) 
[0033] Somit erh&K man die Soll-Gierrate 
Y=f[5,vf) 

65 als i-unktion des Lcnkwinkels und dcr F'ahrzeuggeschwindigkeit, wobei vf eine Geschwindigkeitsgrdfle ist, welche die 
Geschwindigkeit in Langsrichtuqg beschreibt In vergleichbarer Weise erbalt man einen Soil- Wankwinkel 
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wclcher ebenfalls eine Funlaiou des Lenkwinkcls und der GeschwindigkeitsgroBe vf isL 

[0034] Siebt keine expliztte Messung des Wankwinkels zur \ferfiigung, so kann man dennoch fiber die Messung ande- 
rer GrCBea, die eine Wankbewegung des Fahrzeugs charakterisieren, eine indirekte Wankwinkelregelung realisieren. 
Dies erfbxdert allerdings eine entsprechende Anpassung des Referenzmodells an die jeweil* herange?ngene MtssgrtSBe 
[0035] Fig. 2 zeigt ein Beispiel fur eine indirekte Wankregelung. In den Mitteln 10 zum Bestiramen von SoltgroBen 
wird ein modifiziertes Refereozmodell verwendet, welches weiter unten im Detail erlSuicrt wird. Als RegelgrGBe wird im 
vorliegenden Fall eine Druckanderung Ap verwendet, wobei Druckwerte, die beispielsweise in Luftfederungen voq 
Nutzkraftwagen gemessen werden, beranzuziehen sind. Als Referenzmodell wird ein modifiziertes Refexeozmodell ver- 
wendet, welches die DruckSnderungsdynamik beriicksichrigt Dieses wird weiter unien im Detail dargestellL Dem Wan* 
kregler 14 wird das Ausgangssignal einer Dtfferenzbildung 12 zugefuhrt, wobei die Differenz eines Weries Ap^u, wel- 
cher ein Ausgangswert der Mittel 10 ist, und eines Messwertes Apia gebildet, welcber der Ausgangswert des Regelkrei- 
ses ist. Der Wankregler gibt ein Ausgangssignal an die MiOel 16 zum Beeinflussen der IstgroBen aus. Diese Mitiel kon- 
nen wlederum das Brwrnsystem, die Moiorsieuerung Oder eine spezielle Aktorik zur Beeintlussung des Wankwinkels 
enthaltea 

[0036] Das Referenzmodell beruhx auf dem folgenden Differentialgleichungssystem: 
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[0037] Dicaca Diffcrcnrialgldchungaayslcm hot die otaUonarc l*»ung; 

I+-(Np-Y 8 -N 8 -Yp) 
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8 L^> • (m « v • Np — Np ■ Yy + Ny ♦ Yp } + ra e • h • y • (N^ • Yp - Np • ) 



i m s »h-v(Np-Ys-Ng«Yp) 

I - (m-v-Np -Np -Y v + N v • Yp)+m 5 - h • v «(N^ • Yp -Np -Y^J 



(4) 
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-A x -m S 'h-v(Np-Y 5 -N5Yp) 



Qp-(L$ -(m-v-Np-Np-y^+Hy • Yp) + m s • h • v • (N^ • Yp - Np -Y$}) 



[0038] Die GrdBen Q,Q undA sind Linearisierungskoeffizienten, welcbe pneumatische Grofien wic FlusskoefTizienten 

und Xolbcoqucrscfanitt bctic&co. Dicac Lmc^aicrungskocffizjcuLcij dicucu dej luicarisicrtsu NSlictuug bci det 1Mb uug 
der hocbgradig nicbt-linearen DifTcrcntialgleichungen belrcffcnd die Druckandcrvngsd>Tiainik in einer Lurtfederung. 
1 0039] Es wird also eine SolJdruckSndexung Ap = f(8, vf) als Funktion des Lenkwinkeli und der die Gesch windigkeit in 
Langsrichtuog charakterisierenden Gixifie vf angegeben, Demnach lasst sicb eine Druckregelung auftauen, die indirekt 
auf den WanldireibeitsgraH wirirt. 

[004O] Die vorbergehende Bescbreibung der Ausfilhrungsbeispiele gemSB der vorliegenden Erfindung dient nur zu il- 
lustrativen Zwecken und nicht zum Zwecke der Beschrankung der Erfindung. Im Rabmen der Erfindung sind verse hie- 
dene Anderungen und Modifikationen mfigb'ch, ohne den Umfang der Erfindung sowie ihre AquivaJente zu veriassen. 

Paten tansprUche 
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1. Verfahren zum Stabilisieren eines Fahrzeugs mit den Schriuen: 

- Erfasscn charakterisdscher IstgroBen, die den Fahrzusiand eines Fahrzeugs beschrciben. 

- Bestimraen von SoilgrOBen, welcbe zumindest teilweise den JstgroBen zugeordnet sind, 

- Vergleicben von IstgroBen und SollgroBen und 

- Beeinflussen von IstgroBen auf der Gru ndlagc von Vergleicbsergebnissen, 
dadurch gekennzeiebnet, 
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- dass cine dcr crfnsstcn IatgroBcn chnraktcristbcb fUr den Wankz,u*laiKl dca Faluxeugs it* uutl 

- dass cine der SollgrSBen der erfassten Istgr66e zugeordnet ist, welcbe charakterisrisch fiir den Wankzustand 
des Fahrzeugs ist 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet 
5 dass cine der erf ass ten TstgrftBen die CJitrraifc ist imd 

dass eine der SoUgroBen der Gierrate zugeordnet ist 

3. Verfahren nach Anspruch 1 odcr % dadurch gekennzeichnet 
dass eine der erfassten IstgroBen der Schwimrnwinkel ist and 
dass eine der SoUgrflBen dem Schwinunwinkel zugeordnet ist 

10 4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die fiir den Wankzustand des Fahr- 
zeugs charakteristische IstgroBe der Wankwinkel ist 

5. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprtlche, dadurch gekennzeichnet, dass die fiir den Wankzustand 
des Fahrzeugs charakteristische IstgroBe cine Druckanderung in einer Luftfeder des Fahrzeugs ist 
0. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass SoUgroBen aus den Ein- 
15 gangsgr^BenFahizeuggeschwindigkeitujidl^wirikel bestimnit werden. 

7. Verfahren nach einem der vorangehenden AnspriJche, dadurch gekennzeichnet dass IstgrCSen durch Bremsein- 
griffe undVoder Motoreingriffe beeinflusst werden. 

8. Verfahren nach wncrn dcr voj angchcudcu AuspUcbe, dadurch ^ekennzeichDCt dass dcr 'Wankwinkel durch ei- 
nen Aktuator beeinflusst wird. 

20 9. Verfahren nach einem dcr vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass es bci einem Fahrzeuggc- 
spann fiir die Wankregelung ven Zugfahrzeug und Anhanger beziehungsweise Aufiieger durchgefUhrt wird. 

10. Vfotrichtpog zum Stabilisieren eLnes Fahrzeugs mit 

Mitteln zumErfassen charakterisdscher IsigroBen, die den Fahrzustand eines Fahrzeugs beschreiben, 
Mitteln (10|iurn Bestimmen von SoUgroBen, welche zurnindest teilweise den IstgroBen zugeordnet sind, 
25 Mitteln (12) zum Vergleichcn von IstgrdBen und SoUgroBen und 

Mitteln (16); zum Beeinflussen von IstgroBen auf der Grundlage von Vergleichsergebnissen. 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine der erfassten IsigroBen charakieristisch fllr den Wankzustand des Fahrzeugs ist und 
dass eine der SoUgroBen der erfassten IstgroBe zugeordnet ist, welche charakteristisch fiir den Wankzustand des 
30 Fahrzeugs ist 

11. Vorrichtung nach Anspruch 10. dadurch gekennzeichnet, 
dass eine der erfassten IstgroBen die Gierrate ist und 

dass eine der SoUgroBen der Gierrate zugeordnet ist 

12. Vfarrichtung nach Anspruch 10 oder 11, dadurch gekennzeichnet, 
95 dost clue dci cifaa&leu IstgrOBcn dcr Si&wimniwlnkcl ist und 

dass eine der SoUgroBen dem Schwimmwinkel zugeordnet ist 

13. Vbrrichtung nach einem der AnsprOche 10 bis 12, dadurch gekennzeichnet, 
dass Mittcl zum Messen des Wankwinkels vorgesehen sind und 

daw die fiir den Wankzurtand dec Fahrzeugs cbarakterUtttcbe IetgroSe der Wankwinkel ist 
40 14. Varrichtung nacb einem der Anspruche 10 bis 13, dadurch gekerinzeichnet, 

dass Mitiel zuni Messen des Druckes in einer Luftfeder des Fahrzeugs vorgesehen sind und 
dass die fiir den Wankzustand des Fahrzeugs charakteristische IstgroBe cine Druckanderung ist 

15. \tamcbtun* nach einem dcr Ansprtlche 10 bis 14. dadurch fiekennzeichnet 
dass Mind zum Messen der Fahrzeuggeschwindigkeit vorgesehen sind, 

45 dass Mitte! zum Messen des Lenkwinkels vorgesehen sind und 

dass SoUgroBen aus den EingangsgroBen Fahrzeuggeschwindigkeit und Lenkwinkel besumrnt werden. 

16. \brricbtiing nach einem der Anspruche 10 bis 15, dadurch gekermzeichnet, 

dass Mitiel zum Beeiriflussen des Bremssystems und/oder des Motors vorgesehen sind und 
dass IstgroBen curch BremseingrifTe und/oder MotoreingrirTe beeinflusst werden. 
50 17. Vbrrichtung each einem der Anspruche 10 bis 16, dadurch gekennzeichnet, 
dass ein Aktuator vorgesehen ist und 

dass der VfcukwinkcJ Uurvh eiueo Aktualor beelnflussi win! 

18. VDrrichtung nach einem dcr Anspruche 10 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dass bci einem Fahrzeuggcspann 
mehrcre Wankregeleinrichtungen ftlr das Zugfahrzeug und Anhanger beziehungsweise Aufiieger vorgesehen sind. 

55 . 
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